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WYJASNIENIE

Niniejszym informujemy, iz w toku realizacji procedury zaméwieri przedkomercyjnych w
odpowiedzi na problem spoteczno-gospodarczy pn. ,System precyzyjnego ladowania na niestabilnej
platformie dla jednostki bezzatogowej” zgtoszony przez Centrum Naukowo-Badawcze Ochrony
Przeciwpozarowej im. Jozefa Tuliszkowskiego Panstwowy Instytut Badawczy (CNBOP), wyniki
eksperymentalnych prac rozwojowych prowadzonych przez zespét interdyscyplinarny wymusity
wystosowanie pro$by o wprowadzenie zmian w opisie problemu spoteczno-gospodarczego.

W toku prac projektowych zespofurinterdyscyplinarnego okazato sie, ze pierwotnie zapisane w
karcie problemu wymogi nie mogg by¢ spetnione w aktualnych warunkach formalnych i
technologicznych. Pomimo postulowanych zmian, rozwigzanie zgtoszonego problemu jest wciaz
pozadane przez CNBOP. ! T

SzczegéN zaakceptowanych przez CNBOP zmian w karcie problemu zawiera zatgczone
os$wiadczenie z dnia 27.12.2018 r.

Projekt: e-Pionier — wykorzystanie potencjatu uczelni wyzszych na rzecz podniesienia innowacyjnosci rozwiqzar ICT w sektorze publicznym
jest wspotfinansowany w ramach Programu Operacyjnego Polska Cyfrowa, 05 i1l Cyfrowe kompetencje spoteczeristwa, Dziatanie 3.3. ,e-
Pionier — wsparcie uzdolnionych programistéw na rzecz rozwigzywania zidentyfikowanych probleméw spotecznych lub gospodarczych”
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OSWIADCZENIE

Szanowni Panstwo,

W zwigzku z telefoniczng oraz elektroniczng informacjg o zaistniatych problemach otrzymang
od zespotu projektowego po przeprowadzeniu badan i testéw w zakresie dotyczgcym realizacji projektu
spoteczno-gospodarczego pn. ,System precyzyjnego ladowania na niestabilnej platformie dla jednostki
bezzatogowe]” opracowywanego w ramach programu naukowo-badawczego NCBIiR ,e-Pionier’, w
szczegolnosci w zakresie mozliwosci spetnienia wszystkich kryteriow dotyczacych testu akceptacyjnego, na
wniosek zespotu projektowego, wnosze o nastepujgce zmiany w Karcie Problemu:

W kategorii lll. Parametry poszukiwanego rozwiazania problemu, pkt 2. Wartosci progowe kryteriow,

akapit drugi:
- Jest

MVP uznaje sie za dziatajacy poprawnie, jezeli
UAYV jest w stanie wylgdowac automatycznie na
pojeZdzie strazy pozarnej klasy SLOp, SLRR lub
SDt poruszajgcym sie po drodze polnej,
nieutwardzanej z predko$cig nieprzekraczajgca
20km/h, w przynajmniej 7 z 10 préb oraz w
czasie nie dfuzszym, niz 2 minuty od momentu
rozpoczecia sekwencji Ilgdowania. W przypadku
prob nieudanych jedynie 1 na 100 moze konczyé
sie uszkodzeniem UAV. W pozostatych
przypadkach UAV nie moze zosta¢ uszkodzony i
dopuszcza sie konieczno$c¢ ingerencji operatora
(np. zabezpieczenie UAV, manualne wsparcie
procesu lgdowania itp.).

Ma byé

MVP uznaje sie za dziatajgcy poprawnie, jezeli UAV
Jest w stanie wylgdowa¢ automatycznie na pojezdzie
strazy pozarnej klasy SLOp, SLRR, SDt, lub na
pojeZdzie cywilnym typu pickup, badZ na przyczepie
ciggnietej za dowolnym samochodem, poruszajgcym
sie po drodze utwardzonej z nawierzchnig ulepszong
z predkoScig  nieprzekraczajagca 10  km/h,
W przynajmniej 7 z 10 préb oraz w czasie nie
diuzszym, niz 3 minuty od momentu rozpoczecia
sekwencji lgdowania. W przypadku prob nieudanych
Jedynie 1 na 100 moze koriczy¢ sie uszkodzeniem
UAV. W pozostatych przypadkach UAV nie moze
zostac uszkodzony i dopuszcza sie konieczno$é
ingerencji operatora (np. zabezpieczenie UAV,
manualne wsparcie procesu lgdowania itp.).

W kategorii Ill. Parametry poszukiwanego rozwiazania problemu, pkt ,2. Wartosci progowe

kryteriéw”, akapit czwarty:
Jest

MVP uznaje sie za dziatajacy poprawnie, jezeli
zainicjowanie sekwencji powrotu i Ilgdowania
bedzie wymagato wydania pojedynczej komendy
operatora, manewr ten bedzie odbywat sie bez
Jego dalszego nadzoru.

Ma by¢

MVP uznaje sie za dziatajgcy poprawnie, jezeli
zainicjowanie sekwencji powrotu i lgdowania bedzie
wymagafo wydania pojedynczej komendy operatora,
manewr ten bedzie odbywat sie bez przejecia kontroli
nad dronem przez operatora.

W kategorii lll. Parametry poszukiwanego rozwiazania problemu, pkt 3. Procedura i warunki testu

akceptacyjnego MVP:

Jednostka notyfikowana nr 1438
Certyfikaty akredytacji PCA: AB 059, AB 060, AB 207, AB 1280, AC 063
Certyfikowany System Zarzadzania zgodny z PN-EN 1SO 9001:2009

05-420 Jozefow, ul. Nadwislariska 213
KRS: 0000149404  Regon: 000591685
Nr konta: 78 1090 1753 0000 0001 0130 3937

Tel. +48227693200 Fax+48227693373 www.cnbop.pl
NIP:532-18-29-288 Bank Zachodni WBK | O/Otwock

cnbop@cnbop.pl




Jest
Test akceptacyjny polega¢ bedzie na
autonomicznym wylgdowaniu Jednostka

bezzatogowg na poruszajgcym sie pojeZdzie
klasy SLOp lub SLRR po drodze nieutwardzonej
o nachyleniu maksymalnie 40%.

Test akceptacyjny zostanie przeprowadzony
niezaleznie zaréwno w ciggu dnia jak i nocy.
Widocznos¢ musi by¢ nie mniejsza niz 20m.
Dopuszczalny jest opad atmosferyczny w postaci
deszczu lub $niegu o nasileniu nie wiekszym, niz
stopieri 5 w skali Chomicza. Zakres temperatury
powietrza przy  jakiej  moze zostac¢
przeprowadzony test wynosi od -25 stopni do +
50 stopni. Stata predko$¢ wiatru nie moze byc
wigksza niz 80% maksymalnej predkosci
osigganej przez wykorzystywanego drona.
Platforma Igdowania musi mie¢ gabaryty
nieprzekraczajgce 1,5m $rednicy.

Test akceptacyjny bedzie przebiegac na terenie
udostepnionym przez jednostke zgfaszajgca
problem z wykorzystaniem udostepnionego
przez nig pojazdu. Jednostka obliguje sie takze
do dostarczenia operatora o uprawnieniach
umozliwiajgcych przeprowadzenie testu.

Test akceptacyjny bedzie odbywaé sie z
wykorzystaniem UAV o masie w przedziale od 2
do 7 kg oraz maksymalnej predkosci do 60 m/s .

Ma byé

Test akceptacyjny polegaé bedzie na autonomicznym
wylgdowaniu Jednostka bezzatogowag na
poruszajgcym sie pojezdzie klasy SLOp, SLRR lub
SLRR, lub pojeZdzie cywilnym typu pickup, badZ na
przyczepce ciggnietej za dowolnym samochodem, po

drodze utwardzonej z nawierzchnig _ulepszong
0 hachyleniu maksymalnie 15%.
Test  akceptacyjny  zostanie  przeprowadzony

niezaleznie zaréwno w ciggu dnia jak i nocy.
Widoczno$¢ musi byé nie mniejsza niz 20m. Zakres
temperatury powietrza przy jakiej moze zostac
przeprowadzony test wynosi od -20 stopni do + 50
stopni. Stata predko$¢ wiatru nie moze by¢ wieksza
niz 3 stopnie w skali Beauforta. Platforma Igdowania
musi mie¢ gabaryty nieprzekraczajagce 1,5m Srednicy.

Test akceptacyjny bedzie przebiega¢ na terenie
udostepnionym przez jednostke zgtaszajgcg problem
Z wykorzystaniem udostepnionego przez nig pojazdu,
badZ w miejscu i z wykorzystaniem pojazdu, na ktére
jednostka wyrazi zgode. Jednostka obliguje sie takze
do dostarczenia operatora o0 uprawnieniach
umozliwiajgcych przeprowadzenie testu.

Test akceptacyjny  bedzie odbywacé sie
Z wykorzystaniem UAV o masie w przedziale od 2 do
7 kg.

Pomimo faktu, ze na podstawie informacji otrzymanych od zespotu projektowego, CNBOP-PIB jako
jednostka zgtaszajgca problem wnioskuje, aby obnizy¢ powyzsze kryteria dla testu akceptacyjnego i
prawdopodobnie MPV nie osiggnie wszystkich, zamierzonych wstepnie funkcjonalnosci, to dalej uwazamy, ze
produkt o tych nizszych parametrach wcigz jest interesujacy i moze byé wykorzystany do dziatan stuzb

ratowniczych.
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